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Целью работы являлось получение алгоритмов управления электроприводом 
лифта и освоение навыков построения современных АСУ. Полученные алгоритмы с 
учетом особенностей оборудования были реализованы на Siemens SimaticS7-200 и про-
верены на действующем оборудовании. 
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В современном мире для управления различными механизмами ши-
рокое применение получили системы, построенные на базе программируе-
мых логических контроллеров (ПЛК). 
В 1968 году компанией «Bedford Associates» было разработано пер-
вое в мире компьютерное устройство Modicon 084 (Modular Digital 
Controller) способное имитировать работу большого количества механиче-
ских реле и предназначенное для их замены. Термин же ПЛК в 1971 году 
ввел O. Struger (Allen-Bradley) и унифицировал их языки программирова-
ния. 
Для решения задачи управления электроприводом лифта и освоения 
навыков построения современных АСУ был выбран контроллер семейства 
Simatic S7-200 CPU-224, дополненный модулем расширения EM223 [1]. Ре-
ализация и проверка работоспособности полученных алгоритмов проводи-
лась на лабораторном стенде фирмы «Учтех-Профи» «Основы автоматиза-
ции» ОА2-СН. 
Схема технологической установки представлена на рис. 1, а. Объект 
имеет 7 датчиков положения кабины, три кнопки вызова кабины и три ин-
дикатора вызова кабины. Для управления движением используется подача 
на электропривод постоянного напряжения нужной полярности. При подъ-
езде к нужному этажу для точной остановка включается пониженная ско-
рость движения. 
Подключение задающих, индикаторных, исполнительных устройств, 
а так же датчиков положения представлены в табл. 1 и 2. 
На основании требуемой логики работы лифта для каждой логиче-
ской функции управления движением кабины были составлены соответ-
ствующие циклограммы, представленные на рис. 1, б. Циклограмма для 
логической функции включения пониженной скорости не представлена.  
На основании циклограмм был выполнен синтез алгебраических вы-
ражений многотактных логических функций выходных переменных 
7 
 
управления движением лифта и выполнены обязательные проверки вклю-
чения, выключения и ложных срабатываний [2].  
 
 
 
 
а б 
Рисунок 1. Схема технологического объекта (а)  
и циклограммы управления движением (б) 
  
Таблица 1 
Соответствие входных переменных адресам ПЛК 
Датчик 1 1В 2Н 2 2В 3Н 3 В1 В2 В3 
Переменная a1 a2 a3 a4 a5 a6 a7 b0 b1 b2 
Адрес ПЛК I0.0 I0.1 I0.2 I0.3 I0.4 I0.5 I0.6 I1.0 I1.1 I1.2 
 
Таблица 2 
Соответствие выходных и промежуточных переменных адресам ПЛК 
 Вверх Вниз Медленно 
1 этаж 
VD1 
2 
этажVD2 
3 
этажVD3 
Переменная x1 x2 x3 y1 y2 y3 
Адрес ПЛК Q0.0 Q0.1 Q0.2 Q0.3 Q0.4 Q0.5 
 
Полученные функции имеют следующий вид: 
341121 yaxayx  ;      (1) 
1412722 )( yaaxayx  ;         (2) 
23521136313 )()( xxapaxxaapx  .       (3) 
Алгоритмы функций, соответствующие индикации вызова кабины 
лифта на соответствующий этаж: 
1111 ayby  ; 4222 ayby  ; 7333 ayby  . 
Алгоритмы работы промежуточных переменных: 
71311 )( apbap  ; 12172 )( apbap  . 
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 Для проверки верности полученных результатов логические алго-
ритмы были реализованы в программе MicroWin Step7 и загружены в кон-
троллер. Логика работы технологического объекта полностью соответ-
ствовала исходных циклограммам. 
 Оборудование с разработанными алгоритмами успешно демонстри-
ровалось в рамках выставки областного тура чемпионата WorldSkills Hi-
Tech, проходившего в г. Екатеринбург с 4 по 7 ноября 2017 г. 
В рамках учебного процесса работа дала возможность студентам 
освоить универсальную методику получения логических функций, провер-
ку полученных функций на работоспособность, освоить навыки програм-
мирования ПЛК среднего уровня АСУ ТП фирмы Siemens. Является про-
должением цикла исследовательских работ студентов [3], выполняемых на 
лабораторной базе ГАПОУ СО «ВСАМТ». 
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Сенсорные системы современных робототехнических устройств ши-
роко используют оптические датчики, например видеокамеры. Решение 
задачи ориентации традиционным способом, при помощи одной видеока-
меры, затруднено по нескольким причинам. При помощи одной камеры 
существенно сложнее учесть и разделить движение теней и световых пя-
тен, например, создаваемых лампами освещения или автомобильными фа-
рами. Также отсутствует возможность определения расстояний до знаков и 
других распознаваемых объектов, что ограничивает скорость перемещения 
и зону действия манипуляторов и роботизированной техники. Следова-
тельно, современные промышленные роботизированные устройства долж-
ны иметь средства быстродействующей дальнометрии для увеличения 
производительности и безопасности рабочих процессов. Большое распро-
странение приобрели лазерные дальномеры [1-5]. В реальных условиях 
химических и металлургических предприятий возможны нарушения про-
